V, 5.                                        Induktionskoeffizienten.                                        3^7

wo A nur von der Gestalt des Stromes lj abhangt. Man nennt A den
Koeffizienten der Selbstinduktion des Stromes lr

Treten ganz beliebige Aeuderungen in der Gestalt und Starke beider
Strome lx und 12 ein, so wird daher in lj eine elektromotorische Kraft
induziert, die sich durch Addition von (6) und (7) ergibt zu

dt               dt

In gleicher Weise ist zu schliefien, dafi in 12 bei diesen Veranderungen
eine elektromotorische Kraft E2 induziert wird, welche die Form besitzt:
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wobei C nur abhangt von der gegenseitigen Lage von lx und L2, D
nur von der Gestalt von 12. D ist der Koeffizient der Selbstinduktion
von la.

Die Koeffizienten A, B, 0, D konnen wir nun aus dem Energie-
prinzip, d. h. mit Hilfe der Gleichung (3), bestimmen. Wir mussen nur
auf der linken Seite dieser Gleichung das Vorzeichen andern, da wh-
in dieseni Abschnitte unter Ex und E2 nicht diejenigen elektro-
motorischeri Krafte verstanden haben, welche' dem System von aufien
zuzutuhren sind, damit die Stromstarken konstant bleiben, welche also
den induzierten elektromotorischen Kraften das Gleichgewicht halten,
sondern diese letzteren Krafte selbst mit Ex und E2 bezeichnet haben.
Da nach S. 298, Formel (4), fur zwei lineare Stromkreise die mechanische
Arbeit, die bei einer Konfigurationsanderlmg geleistet wird, durch:

gegeben  ist,  so  wird  durch Einsetzen  der Werte (8)  und (8')  in  die
Gleichung (3) und Vorzeichenanderung ihrer linken Seite:

ix [d (i, A) + d (i, B)] + i, [d (ix C) + d (i, D)]
+ -|- & 2dLn + 2 !i ^ dLis + \ 2dL22) = ~ dU.            (9)

dU ist das vollstandige Differential einer gewissen, noch unbekannten
Funktion des Zustandes des Systemes. Derselbe kaun in diesem Falle
nur abhangen von den Werten der fiinf Grofien: i:, i2, Ln, L12, L22.
Betrachteii wir zunachst den Fall, dafi die letzteren drei Grofien sich
nicht andern, d. h. dafi keine mechanische Arbeit im System geleistet
wird. Es folgt dann aus (9):

"di1(i1A + is-C) + dit(i1B'+i1D) = -aiJ.
Da die linke Seite ein vollstandiges Differential sein soil, so muB sein:ktion
